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F A rHon aami fSrfaranrte fdr stvrning darav 



UPPFINNINGENS OMRADE OCH TIDIGARE KAND TEKNIK 

10 

Foreliggande uppfinning avser ett fordon samt ett fdrfarande fdr 
styrning darav enligt ingressen hos bifogade sjaivstandiga for- 
dons- respektive fdrfarandepatentkrav. 

15 Fordonet kan vara av de mest skiljaktiga slag, och uppfinningen 
inbegriper savSl fdrarstyrda som fdrarldsa, fjarrstyrda fordon. 
Uppfinningen ar dock i synnerhet, men icke uteslutande, inriktad 
pa fordon som skall rdra sig i miljder dar platsutrymmet ar fdr- 
hallandevis begransat och hdga krav stalls pa fordonets manov- 

20 rerbarhet, sasom fallej ar fdr industritruckar, som kors i lagerlo- 
kaler, industrilokaler, pa lastgardar och dylikt fdr att hantera te- 
ster. Av denna anlednlng kommer uppfinningen harefter fra.mst 
att beskrivas i samband med fordon av sadan sa kaliad trucktyp 
utan att pa nagot satt begransas dartill. 

25 

Ett fordon av inledningsvis definierat slag ar tidigare k§nt genom 
sokandens patentansdkan PCT/SE99/00618. Genom anordnan- 
det av nSmnda tva fdrsta hjul pa angivet satt uppnas utmSrkta 
mojligheter att fdrflytta ett sadant fordon pa tranga utrymmen en- 

30 ligt fdrdelaktiga rdrelsemdnster. Anledningen till detta ar att ett 
sadant hjul kan sa att saga vridas pa stailet utan nagra slir- 
ningstendenser genom att det vid en varvs vridnlng kring den 
fdrsta axeln kommer att med namnda rullningspunkt beskriva en 
cirkel pa underlaget. Samtidigt mdjliggdrs intagande av nya in- 

35 riktningar av hjulen medan chasslt ar helt stilla, vilket innebSr att 
fordonet kan bringas att na fram till en ny position pa kortast 
mojliga eller i ovrigt mest dnskvSrda vag. 
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Det papekas har att uppfinningen ar fullt realiserbar med endast 
tva namnda forsta hjul av namnda f6rsta typ och inga andra or- 
gan vilande pa ett underlag for uppbarande av chassit, sa att da 

5 fordonet maste balanseras likt en motorcykel, aven om harefter 
pa ritningarna och tillhorande beskrivning fallet av ett fordon med 
fyra hjul kommer att visas och beskrivas, da det ar pa det sattet 
fordonet vanligtvis kommer att realiseras. Onskemal finns om att 
fdrbattra sattet att styra fordon av diskuterat slag for att dra full 

10 nytta av de excellenta mojligheter till forflyttningsmOnster som ett 
sadant fordon erbjuder. 

SAMMANFATTNING AV UPPFINNINGEN 

15 

Syftet med fdreliggande uppfinning ar att tillhandahalla ett fordon 
samt ett fdrfarande f6r styrning darav som gor det mdjligt att 
uppfylla namnda onskemal. 

20 Detta syfte uppnas genom att ett sadant fordon tillhandahalls, 
hos vilket mandverlnrattningen ar utformad med fOrmaga att, vld 
Onskemal om en fSrandring av fordonets inriktning i horisontal- 
planet, beordra en position far ett svangcentrum f5r fordonet 
belagen var som heist i horisontalplanet, att styrinrattningens be- 

25 rakningsenhet ar utformad att f6r en av manoverinrattningen be- 
ordrad position av ett namnt svangcentrum for fordonet berakna 
det till positionen av detta svangcentrum mo tsvarande momen- 
tana bbrvardef for "ireVpVktWVni^ridarfdreta hjuts vinkelinstatl- 
ning relativt en langdaxel hos fordonet och sanda signaler till 

30 styrorganen f6r uppnaende av denna installning. 

Med en sadan utformning av mandverinrattningen och styrinratt- 
ningen hos fordonet kan med enkla medel godtyckliga rdrelse- 
mOnster hos fordonet uppnas. Ska fordonet fdrflyttas utan nagon 
35 fdrandring av dess inriktning i horisontalplanet, dvs enllgt en 
translatorisk rOrelse, da kors det pa konventionellt satt med hju- 
fen parallellt inriktade med varandra, men dnskas en inriktnings- 





3 



forandrlng av fordonet, da kan medelst manoverlnrattnlngen ett 
godtyckligt lage pa fordonets svangcentrum eller vridpunkt be- 
ordras och sedan via styrinrattningen inriktningsfdrandringen 
aven astadkommas genom svangning av fordonet kring det be- 
5 ordrade svangcentrat. Detta kan fdljaktligen vara belaget var som 
heist relativt fordonet, exempelvis kan det beordras att ligga vid 
framkanten hos en gaffel hos ett fordon i form av en gaffeltruck, 
sa att fordonet svanger kring gaffelns framkant. 

10 Det papekas har att "berakna" sasom anvant i patentkravet ar att 
ge en vid betydelse, och det ar inte nddvandigt att berakningsen- 
heten utfdr en reell berakning, utan det vore aven mSjligt att den 
helt enkelt "noterar" vad mandverinrattningen beordrar och san- 
der av det noterade beroende bdrvarden vidare till styrorganen. 

15 Det ar aven mojligt att vardetabeller i forvag lagrats i beraknings- 
enheten fdr utforande av en fbrutbestamd styrning av hjulen vid 
en viss order fran manSverinrattningen, men i de fiesta fall torde 
en valfri, steglos styrning med oandligt antal mojliga installningar 
och mojlighet till perfekt precision fSredragas. 

20 

Enligt en foredragen utfdringsform av uppfinningen ar beraknings- 
enheten utformad att utga ifran en inriktning av namnda fdrsta 
hjul kring den fdrsta axeln parallellt med varandra vid berak- 
nande av b6rvarden f6r varje hjuls inriktning i horisontalplanet f6r 

25 en bestamd position hos ett namnt svangcentrum f6r bestam- 
mande av varje hjuls vridning kring namnda fdrsta axel relativt 
namnda parallellinriktning. Genom att utga ifran en bestamd pa- 
rallellinriktning av hjulen relativt varandra vid namnda berSk- 
ningar (definierade som ovan) kan pa ett fdrnamligt enkelt satt de 

30 individuella hjulens vridning for svangande av fordonet kring ett 
beordrat svangcentrum bestammas. Detta gor det aven mojligt att 
enkelt atervanda till parallellstyrningen nar sa onskas och spe- 
ciellt fdrdelaktigt ar det att utforma berakningsenheten att valja 
den inriktning som fordonets hjul hade vid narmaste i tiden fore 

35 manSverinrattnings beordrande av en namnd Inriktningsforand- 
ring av fordonet forekommande parallellinriktning hos hjulen som 
namnda utgangsparallellinriktning vid sina berakningar, vilket ar 
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fdremil for en ytterligare fGredragen utfdringsform av uppfin- 
ningen. Detta forenklar berSkningarna samt underiattar atervSn- 
dande tilt utgangsparallellinriktningen hos hjuien. 

5 Enligt en annan fdredragen utforingsform av uppfinningen ar he- 
rakningsenheten utformad att f6r sina berakningar bilda ett karte- 
siskt koordinatsystem i horisontalplanet med chassits rotations- 
centrumpunkt som origo och utnyttja koordinaterna for namnda 
position hos fordonets svangcentrum i namnda koordinatsystem 

10 vid berakningen av namnda installning hos varje nSmnt forsta 
hjul, och d£ ar det speciellt fordelaktigt om berakningsenheten ar 
anordnad att bestamma en axel hos namnda kartesiska koordi- 
natsystem att vara riktad parallellt med namnda utgangsparaliell- 
inriktning. Detta innebSr da att i ovannSmnda fall av valjande av 

15 namnda narmast I tiden foregdende parallellinriktningen som ut- 
gSngsparallellinriktning kommer om denna parallellinriktning inte 
var i fordonets langdriktning koordinatsystemet att vara vridet re- 
lativt fordonets langdriktning f6r att underiatta berakningarna. 

20 Enligt en annan foredragen utforingsform av uppfinningen inne- 
fattar manoverinrattningen forsta medel f6r beordrande av en pa- 
rallellferskjutning av fordonets styrlinje, dvs den tankta linje som 
gSr genom namnda svangcentrum och vinkelratt mot namnda ut» 
gangsparallellinriktning, och enligt en annan utforingsform inne- 

25 fattar manoverinrattningen andra medel for fSrflyttning av det av 
manoverinrattningen beordrade svangcentret utmed den momen- 
tant existerande styrlinjen hos fordonet, vilket i praktiken innebar 
att fordonets svangradie forandras, Det ar darvid fordelaktigt att 
ha namnda forsta och andra medel styrbara helt oberoende av 

30 varandra, s£ att genom mandvrerande av dessa det beordrade 
svangcentret kan bestammas till godtyckligt lage i namnda koor- 
dinatsystem och darigenom horisontalplanet. 

Uppfinningen avser aven ett forfarande enligt bilagda sjalvstandi- 
35 ga ffirfarandepatentkrav. Egenskaperna hos och fSrdelarna med 
detta samt forfarandena enligt Svriga bifogade forfarandepatent- 




krav framgar av beskrivningen ovan av motsvarande fordonspa- 
tentkrav. 

Uppfinnlngen avser aven ett datorprogram samt ett datorlasbart 
5 medium enligt motsvarande bifogade patentkrav. Det inses latt 
att forfarandet enligt uppfinningen definierat i bifogade uppsatt- 
ning fdrfarandepatentkrav ar val lampat att utfdras genom pro- 
graminstruktioner fran en processor paverkarbar av ett med ifra- 
gavarande programsteg fSrsett dataprogram. 

0 

Ovriga fdrdelar med samt fordelaktiga sardrag hos uppfinningen 
framgar av Svriga osjalvstandiga patentkrav samt efterfoljande 
beskrivning. 
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KORT BESKRIVNING AV RITNINGARNA 



Har nedan beskrivs sasom exempel anfdrda foredragna utfdrings- 
former av uppfinningen under hanvisning till bifogade ritningar, 
20 pa viika: 

Fig 1 ar en vy av ett fordon av det uppfinningsenliga slaget, 

fig 2 ar en schematisk vy illustrerande den allmanna uppbygg- 
25 naden och funktionen hos ett nSmnt f6rsta hjul hos ett sa- 

dant fordon, 



fig 3 illustrerar schematiskt en mSjlig parallellinriktning av hju- 
len hos ett fordon enligt uppfinningen, 

fig 4 illustrerar ett genom ett fordon av det uppfinningsenliga 
slaget genom parallellstyrning av hjulen uppnabart rdrelse- 
mdnster, 
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6 

fig 5 

och 6 ar schematiska vyer av ett uppfinningsenligt fordon ovan- 
ifran iltustrerande hur styrinrattningeri beraknar hjulinrikt- 
ningar for en beordrad svangcentrumposition, 

fig 7 ar en vy illustrerande ett genom styrsatten beskrivna med 
hjalp av fig 5 och 6 uppnabart rdrelsemdnster hos fordonet 
enligt uppfinningen, 

fig 8 illustrerar ett annat med det uppfinningsenliga fordonet 
mojligt rdrelsemdnster, 

fig 9 illustrerar mycket schematiskt hur styrlinjen kan fdrflyttas 
relativt fordonet och svangcentret fdrflyttas utmed en given 
styrlinje relativt fordonet hos ett fordon enligt uppfin- 
ningen, 

fig 10 illustrerar schematiskt en mdjlig utfdringsform av i man- 
dverinrattningen ingaende medel, 

fig 11 illustrerar schematiskt en annan mdjlig utfdringsform av i 
mandverinrattningen ingaende medel, och 

fig 12 illustrerar mycket schematiskt de komponenter som an- 
vands vid styrningen av ett fordon enligt en fdredragen 
utfdringsform av uppfinningen. 



DETALJERAD BESKRIVNING AV FOREDRAGNA UTFORINGS- 
FORMER AV UPPFINNINGEN 

I fig 1 illustreras schematiskt utformningen av ett uppfinningsen- 
ligt fordon 1 i form av en industritruck med en fdrarplats F, ett 
chassi 2 och i narheten av varsitt horn av en rektangel i horison- 
talplanet med chassit forbundna fdrsta hjul 3 av en fdrsta typ. Ett 
sadant fdrsta hjul ar visat i fig 2 och ar anordnat roterbart relativt 
chassit dels krlng en fdrsta, vasentligen vertikal axel 4, dels kring 




en andra axel 5 som bildar en vinkel storre an 0° men mindre an 
90°, har cirka 60°, relativt den forsta axeln. Hjulet har en anligg- 
ningsyta som bildar en sa kallad rullningspunkt 6 mot detta, vil- 
ken ar I horisontalplanet i sidled fdrskjuten relativt den fGrsta 
5 axeln (stracka A). Denna fdrskjutning av rullnlngspunkten 6 rela- 
tivt den fdrsta axeln 4 innebar att vid ett varvs vridning av hjulet 
kring axeln kommer en cirkel att avbildas pa underlaget av 
hjulets rullningspunkt 6. 

10 Samtliga fyra hjul ar individuellt styrbara vad galler vridningen 
kring den forsta axeln 4, medan tv£ av dem, i fOreliggande fall de 
bada framre 3' ar individuellt drivbara (tv£ godtyckliga av hjulen 
eller tre eller fyra av dem skulle kunna vara individuellt drivbara). 
Denna utformning av hjulen innebar att de kan inta en godtycklig 

15 position medan chassit ar helt stilla. 

I fig 3 illustreras schematiskt hur hjulen exempelvis kan inriktas 
parallellt med varandra aven om de ar vridna relativt fordonets 
langdriktning. En i fordonet ingaende styrinrattning 7 (se fig 12) 
20 ar anordnad att via organ 8 for individuell styrning av hjulen styra 
dem enligt grundprincipen att de skall vara inbdrdes parallellt 
inriktade vid rdrelser av fordonet i horisontalplanet med undantag 
av vid via en man6verinrattning 9 beordrad ffirandring av fordo- 
nets inriktning i horisontalplanet. Med detta menas att f6r att 
25 komma till en position som inte ligger utmed fordonets langdaxel 
och i vilken fordonet ska ha samma inrikting som den gailande 
andras inte fordonets inriktning f6r att k6ra mot positionen och 

• sedan andras den tiiibaka, som det ar nodvandigt hos konven- 

tionella fordon, utan translatoriska forflyttningar av fordonet mel- 

.y. 30 Ian olika punkter sker i sadana fall utan krav pi tillfailiga inrikt- 

.'■■[ ningsforandringar av fordonet, och exempel pa sadana forflytt- 

ningar ar visade i fig 4, dar fordonets rorelseriktning andras ge- 
nom att andra inriktningen av de inbOrdes parallellt inriktade hju- 

':['} len relativt fordonets langdriktning. Med streckad linje ar den sa 

- : 35 kallade svepytan 10 som fordonet "skuggar" nar det k6r fram 6ver 
underlaget indikerad. Denna svepyta definierar ett utrymme som 

O maste vara fritt for att fordonet skall kunna fdrflytta sig over 
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underlaget, och genom det uppfinningsenliga fordonets utform- 
ning och styrsitt uppnas en stor flexibilitet vad galler variation av 
denna svepyta och mojligheter att minska deri dar det tillgangliga 
utrymmet ar begransat. Detta ar speciellt viktigt i fallet av indu- 
5 stritruckar, som ror sig over industrigolv. dar stora kostnader kan 
sparas vid battre utnyttjande av ytorna. 

Sjalva karnan hos foreliggande uppfinning kommer nu att beskri- 
vas under samtidig hanvisning till fig 5 och 6 och aven till viss 
10 man fig 9-12. 

I fig 5 illustreras schematiskt ett uppfinningsenligt fordon med 
chassits rotationscentrumpunkt C som origo i ett av en berak- 
ningsenhet 11 hos styrinrattningen fdr inriktning av hjulen pa 

15 grundval av order fran manoverinrattningen 9 anvant kartesiskt 
koordinatsystem. Berakningsenheten ar anordnad att utga ifran 
en inriktning av hjulen kring sina fiirsta axlar parallellt med var- 
andra vid beraknande av bdrvarden for varje hjuis inriktning i ho- 
risontalplanet fdr en bestamd position hos ett valt svangcentrum 

20 f6r bestammande av varje hjuis vridning kring den forsta axeln 
relativt parallellinriktningen. Darvid appliceras koordinatsystemet 
sa att en axel (har x-axeln) ar inriktad parallellt med namnda ut- 
gangsparallellinriktning. Denna utgangsparallellinriktning kan av 
styrinrattningen valjas godtyckligt, men fdretradesvis valjs for 

25 detta den parallellinriktning som fordonets hjul just har, nar en in- 
riktningsfOrandring, dvs svangning, av fordonet skall begynnas. I 
fig 5 overensstammer utgangsparallellinriktningen med fordonets 
langdaxel. medan det i fig 6 illustreras hur utgangsparalleli- 
inriktningen bildar en vinkel 6, och i fig 5 ar saledes 6 lika med 

30 noli. 

Fordonets styrlinje S definieras som den tankta linjen som gar 
genom det beordrade svangcentret B och vinkelratt mot den ut- 
gangsparallellinriktning berakningarna grundar sig pa, dvs x- 
35 axeln. Hjulen riktas in sa att horisontalprojektionen av deras 
andra axlar skSr varandra i svangcentret B, och hos ett konven- 
tionellt fordon med endast tva styrbara hjul sammanfaller namnda 




styrlinje saledes alltid med axeln hos de bada ostyrda hjulen. 
Hos det uppfinningsenliga fordonet kan emellertid svangcentret B 
och styrlinjen S positioneras godtyckligt. 

5 Hur orderna om laget av svangcentret B relativt fordonet kan ges 
via en manoverinrattning hos fordonet kommer nu att forklaras 
under hanvisning till framfor allt fig 9-11. Manoverinrattningen 
innefattar forsta medel for beordrande av en parallellfQrskjutning 
av fordonets styrlinje S, dvs utmed x-axeln pa det satt som ar 

10 indikerat i fig 9 genom pilar och tva mdjliga positioner S' och S". 
Samtidigt finns andra medel for beordrande av fdrflyttning av 
svangcentret utmed den momentant existerande styrlinjen hos 
fordonet, vilket indikeras med linjen L och tva mojliga alternativ- 
lagen Bi och B 2 . Forflyttas pa detta satt svangcentret till det 

15 oandliga utmed y-axeln, da innebar det kdrning rakt fram. medan 
fordonets svSngradie blir mindre ju narmare fordonets rotations- 
centrumpunkt det hamnar. 

Genom namnda forsta och andra medel, av vilka nagra av en 

20 mangd olika tankbara varianter finns visade i fig 10 och 11, kan 
godtyckliga positioner for fordonets svangcentrum B i horisontal- 
planet beordras. I fig 10 illustreras hur namnda f6rsta medel 12 
bildas av en spak, i detta fall ett parallellanksystem, som ar.f6r- 
bart utmed en skaia 13, pa vilken olika lagen hos styrlinjer rela- 

25 tivt fordonet ar indikerade med streck 14. Pa spakaggregatet 12 
ar ett andra medel i form av en vridbar ratt 1 5 far beordrande av 
en forflyttning av svangcentret utmed en given styrlinje roterbart 
anordnat. Det kanns naturligt f6r en f6rare att ha ett vridbart 
element fdr denna funktion, eftersom den paverkar fordonets 

30 svangradie. Manoverinrattningen innefattar vidare tredje medel i 
form av en spak 16 for installing av rotationsriktning, framat el- 
ler bakat, hos de bada drivbara hjulen. Manoverinrattningen har 
dessutom ett fjarde medel i form av en gaspedal 17 fdr beord- 
rande av den hastighet drivorganen 18 (se fig 12) skall driva de 

35 bada drivbara hjulen med. 



10 



I fig 1 1 illustreras alternativa utfdringsformer av medlen hos man- 
overinrattningen, och har ar medlet for fdrskjutning av fordonets 
styrlinjer, h§r i form av ett skjutreglage 12', fysiskt separerat (i fig 
10 ar det endast funktionsmassigt separerat) relativt medlet for 
f6rflyttning av svangcentret utmed en styrfinje, vllket aven h§r ar 
en ratt 15", pa vilken en vippa 16' for installing av drivning fram- 
at eller bakat Sr anordnad. 
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Nar genom mandverinrattningen ett lage beordrats sants signaler 
till styrinrattningen 7 som med utgangspunkt frin nSmnda ut- 
gangsparaliellinriktning av hjulen beraknar ett borvarde pa inrikt- 
ningen av varje individuellt hjul relativt fordonets langdaxel, se 
vinklarna q>i-<p 4 , for styrande av hjulen till dessa vinklar via styr- 
organen 8. Dessa berikningar sker enligt nedan angivna formler 
for respektive vinkel, varvid de olika parametrarna finns utmarkta 
i fig 6: 



q\ =0+atan 




med S, 



+ *v 



• sin (/? + ©) 

• cos (/? + &) 
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q>2 =©+crtan 



■filmed s 2 = Js\ 2 + h\ 2 • sinGtf-G) 

\jy+h) . 

h, = Js\ 2 + h\ 2 • cos (fi - O) 



3Q #,=0+<artan 



r 



— - 1 med 



= <Js' 2 2 + h\ 2 •sin(/?+ 0) 

cos ©) 



s\ 2 + h\' 



35 f 
<p 4 =&+atan 



med S X = tJs\ 2 + h\ 2 • Sin (/?-0) 



( R — G\\ 




darvid ar hi' och h 4 ' hjulbasen och si" och s 2 ' sparvidden, medan 
motsvarande h< och h 4 respektive si och s 2 §r de vSrden som 
anvSnds for dessa vid berakningarna d& koordinatsystemet vrids 
reiativt fordonets langdaxel med vinkeln 6. Darvid ar 9 positiv vid 
5 vridning medurs men negativ vid motursvridning av koordinat- 
systemet. saiedes ar 6 negativ i fig 6. x och y ar koordinaterna 
f6r svangcentret B i koordinatsystemet. 



Styrinrattningen ar fGretradesvis aven anordnad att via sin be- 
10 rakningsenhet for varje namnt fdrsta vridbart hjul utifran hjulets 
avstand fran namnda svangcentrum B berakna lamplig rotations- 
hastighet hos hjulet kring dess andra axel under samverkan med 
det fjarde medlet 17. Harigenom kan en ren och ekonomisk gang 
for varje drivhjul uppnas. De odrivna hjulen far automatiskt ratt 
15 hasighet. Darvid beraknas hastigheten hos de drivna hjulen en- 
ligt foijande: 



20 
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. hi + x 

Vi=<p 

sinq>i 



. h 2 + x 
25 v 2 = <p 

sincp 2 

30 . h 3 - x 

v 3 = 9 

sinq>3 

. h 4 - x 

v 4 = <P 

sin<p 4 
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dar q> §r vinkelhastigheten hos fordonets svangning kring svang- 
45 centret, och denna ar siledes densamma f6r alia delar hos for- 
donet. I den visade utfOringsformen anvands hjulen med <p 3 och 
<p 4 , saiedes med hastigheterna v 3 och v 4 , som drivande hjul. 
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Fordonet uppvisar aven organ 19 (se fig 12) fdr avkannande av 
drivhjulens rotationshastighet och -riktning samt organ 20 fdr av- 
kannande av respektive hjuls faktiska vinkel relativt fordonets 
langdaxel fdr sandande av varden pa de avkanda parametrarna 

5 till styrinrattningen 7 fdr att i dari ingaende organ 21 jamfdra re- 
sultaten av avkanningarna med de via berakningsenhetens be- 
rakningar beordrade motsvarande borvardena, och styrinratt- 
ningen ar anordnad att vid avvikelse mellan namnda resultat och 
bdrvarden korrigera styrsignalerna till styrorganen 8 och drivor- 

10 ganen 18 fdr uppnaende av dverensstammelse mellan resultaten 
och bdrvardena. 

Det framgar av det ovanstaende att det ar fdrdelaktigt att styrin- 
rattningen utgdrs av en programmerbar dator, som saledes vid 
15 behov kan omprogrammeras. 

I fig 7 och 8 visas tva av oandligt manga genom ett fordon enligt 
fdreliggande uppfinning uppnabara rerelsemOnster, som inte kan 
uppnas med ett konventionellt fordon. I fig 7 beordrar truckens 

20 fdrare via manoverinrattningen forst en svangning av trucken 
kring ett svangcentrum Bi som ligger framfOr och vid sidan av 
trucken. Efter darpa kOrande rakt fram till en rad 21 med last- 
pallar eller dylikt, bestammer slg fdraren for att det ar lampligt att 
svanga trucken kring ett svangcentrum B 2 belaget vid framkanten 

25 hos den ena gaffeln 22 hos truckens lyftaggregat. Harigenom 
maste inte fdraren haila pa och backa och kora fram trucken ett 
antal ganger fdr att komma i ratt lage fdr att lyfta pallen ifraga, 
utan detta kan uppnas direkt. 

30 I fig 8 illustreras hur det ar mdjligt att med det uppfinningsenliga 
fordonet kdra utmed en rat finje och samtidigt rotera fordonet, 
exempelvis vanda det 180°. 

Uppfinningen ar givetvis inte pi nagot satt begransad till de ovan 
35 beskrivna fdredragna utfdringsformema, utan en mangd mdjlig- 
heter med modifikationer darav torde vara uppenbara fdr en 
fackman pa omradet, utan att denne fdr den skull avviker fran 
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uppfinningens grundtanke sadan denna definieras i bifogade pa- 
tentkrav. 

Exempelvis skulle vid ren parallellkOrning styrningen av hjulen 
5 kunna kopplas ihop att ske via ett enda styrorgan eller parvis via 
tva. 

Sasom redan namnts skulle fordonet kunna uppvisa ett annat 
antal hjul an fyra, sasom exempelvis tva elier tre, och i fallet av 

10 fler an tva hjul ar det inte nodvandigt att de ytterligare hjulen 3r 
av namnda f6rsta typ. Istallet skulle de kunna vara av lankhjuls- 
typ eller utgeras av nagon annan del med atminstone motsvaran- 
de rorlighet, vilket teoretiskt satt skulle kunna vara en del med en 
vasentligen fritt relativt underlaget i horisontalplanet glidbar stdd- 

15 punkt, sasom en del som utnyttjar en luftkudde eller dylikt. 

Vad galler anvandningen av orden "horisontal" samt "vertikal" i 
denna avhandling i relation till fordonet och dess uppbyggnad 
samt styrning avser detta lagen da fordonet vilar pi ett hori- 
20 sontalt underlag, och axlar och dylikt ar naturligtvis annorlunda 
inriktade vid kdrande pa lutande underlag eller Over hinder. 




Patentkrav 

1. Fordon innefattande 

5 

• ett chassi (2), 

• atminstone tva fSrsta hjul (3) av en f6rsta typ, vilka ar anord- 
nade att vilandes pa ett underlag uppbara chassit och vilka Sr 
vart och ett anordnat roterbart retativt chassit dels kring en 

10 f&rsta, vasentligen vertikal axel (4), dels kring en andra axel 
(5) som bildar en vlnkel storre an 0° men mindre an 90° rela- 
tivt den fdrsta axeln, varvid varje namnt hjul har en anligg- 
ningsyta mot underlaget som definierar en sa kallad rullnings- 
punkt (6) mot detta, vilken ar i horisontalplanet I sidled fdr- 

15 skjuten relativt den forsta axeln, 

• organ (8) f6r individuellt styrande av inriktningen av namnda 
hjul relativt chassit genom vridande kring den forsta axeln, 

• organ (18) for individuellt drivande av namnda hjul, 

• en mandverinrattning (9) for beordrande av rorelser av fordo- 
20 net i ett horisontalplan, 

• en styrinrSttning (7) med en berSkningsenhet (11) anordnad 
att via informationer fran manoverinrattningen framtaga signa- 
ler ffir styrande av namnda styr- och drivorgan f6r uppnaende 
av en av manoverinrattningen beordrad rdrelse, 

25 

kannetecknat darav, att mandverinrattningen ar utformad med 
formaga att, vid onskemal om en fdrandring av fordonets inrikt- 
ning i horisontalplanet, beordra en position fdr ett svangcentrum 
(B) f6r fordonet belagen var som heist I horisontalplanet, att styr- 

30 inrattningens berakningsenhet ar utformad att f6r en av mandver- 
inrattningen beordrad position av ett namnt svangcentrum for for- 
donet berakna det till positionen av detta svangcentrum motsva- 
rande momentana bdrvardet fflr respektive namnda forsta hjuls 
vinkelinstallning relativt en langdaxel hos fordonet och sanda sig- 

35 naler till styrorganen for uppnaende av denna installing. 
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2. Fordon enligt krav 1, kannetecknat darav, att berakningsen- 
heten (11) ar utformad att utga ifran en inriktning av namnda 
fOrsta hjul (3) kring den forsta axeln parallellt med varandra vid 
beraknande av borvarden fdr varje hjuls inriktning i horisontal- 

5 planet for en bestamd position hos ett namnt svangcentrum (B) 
for bestammande av varje hjuls vridning kring namnda fdrsta axel 
relativt namnda parallellinriktning. 

3. Fordon enligt krav 2, kannetecknat darav, att berakningsen- 
10 heten (11) ar anordnad att valja den inriktning som fordonets hjul 

(3) hade vid narmast i tiden f6re mandverinrattningens beordran- 
de av en n§mnd inriktningsfdrandring av fordonet ffirekommande 
parallellinriktning hos hjulen som namnda utgangsparallelllnrikt- 
ning vid sina berakningar. 

15 

4. Fordon enligt nagot av kraven 1-3, kannetecknat darav, att 
namnda ber§kningsenhet (11) Sr utformad att for sina berak- 
ningar bilda ett kartesiskt koordinatsystem i horisontalplanet med 
chassits rotationscentrumpunkt (C) som origo och utnyttja koordi- 

20 naterna for namnda position hos fordonets svangcentrum (B) i 
namnda koordinatsystem vid berSkningen av namnda instailning 
hos varje namnt fdrsta hjul (3). 

5. Fordon enligt krav 4 och 2 eller 3, kJnnfitftfikjifli darav. att be- 
25 rakningsenheten (21) ar anordnad att bestamma en axel (x) hos 

namnda kartesiska koordinatsystem att vara riktad parallellt med 
namnda utgangsparallellinriktning. 

6. Fordon enligt nagot av foregaende krav. kannetecknat darav. 
30 att styrinrattningen (7) ar anordnad att via styrorganen (8) styra 

namnda hjul enligt grundprincipen att de skall vara inberdes pa- 
rallellt inriktade vid rorelser av fordonet i horisontalplanet med 
undantag av vid manoverinrattningen beordrad fdrandring av for- 
donets inriktning i horisontalplanet. 

35 

7. Fordon enligt krav 2 eller 3. kannetecknat darav, att mandver- 
inrattningen Innefattar fdrsta medel (12, 12') f6r beordrande av 





en parallellforskjutning av fordonets styrlinje (S), det vill saga 
den tankta Hnje som gar genom namnda svangcentrum (B) och 
vinkelratt mot namnda utgangsparallellinriktning. 

5 8. Fordon enligt krav 2 eller 3, kannetecknat darav, att man6- 
verinrattningen Innefattar andra medel (15, 15*) f6r fSrflyttning av 
det av manoverinrattningen beordrade svangcentret (B) utmed 
den momentant existerande styrlinjen (S) hos fordonet, det vill 
saga den tankta linje som gar genom namnda svangcentrum och 

10 vinkelratt mot namnda utgangsparallellinriktning. 

9. fordon enligt krav 7 eller 8, kannetecknat darav, att namnda 
forsta och andra medel ar styrbra helt oberoende av varandra. 

15 10. Fordon enligt nagot av foregaende krav, Kannetecknat 
darav, att mandverinrattningen innefattar tredje medel (16, 16') 
f5r installing av namnda drivningsorgans (18) riktning av re- 
spektive fSrsta hjuis drivning kring namnda andra axel. 

20 11. Fordon enligt nagot av fSregaende krav, kannetecknat dar- 
av, att manoverinrattningen innefattar fjarde medel (17) for in- 
stalling av den av drivningsorganen (18) astadkomna hastighe- 
ten hos respektive fersta hjuls (3) rotation kring den andra axeln. 

25 12. Fordon enligt krav 11, kannetecknat darav, att beraknlngs- 
enheten (11) ar anordnad att f6r varje namnt fQrsta drivbart hjul 
(3) utifran hjulets avstand fran n§mnda svangcentrum (B) berak- 
na lamplig rotationshastighet hos hjulet kring dess andra axel 
under samverkan med namnda fjarde medel (17). 

30 

13. Fordon enligt nagot av faregaende krav, kannetecknat dar- 
av, att det innefattar vld varje hjul hos fordonet anordnade organ 
(20) for avkannande av hjulets inriktning kring den forsta axeln 
relativt chassit. 

35 

14. Fordon enligt nagot av fdregaende krav, kannetecknat dar- 
av, att det innefattar vid varje drivbart hjul (3) hos fordonet an- 



0 .. £ 



17 

ordnade organ (19) f6r avkannande av rotationshastigheten och 
rotationsriktningen kring namnda andra axel hos hjulet. 

15. Fordon enligt krav 13 och/eller 14, Kannetecknat darav, att 
5 styrinrattningen innefattar organ (21) anordnade att jamfora 

resultaten av namnda avkanningar med de via berakningsen- 
hetens berakningar beordrade motsvarande borvardena, och att 
vid avvikelse mellan namnda resultat och bSrvarden korrigera 
styrsignalerna till styrorganen/drivorganen (8/18) fdr uppnaende 
10 av overensstammelse mellan namnda resultat och bdrvarden. 

16. Fordon enligt nagot av feregaende krav, kannetecknat dar- 
av, att styrinrattningen (7) innefattar en programmerbar dator. 

15 17. Fordon enligt nagot av foregaende krav, kannetecknat dar- 
av, att det fdrutom namnda tva forsta hjul (3) innefattar atmins- 
tone en ytterligare del (3) anordnad att uppbara chassit och bilda 
en tredje stddpunkt far detta pa underlaget, och att namnda del 
ar bildad av ett lankhjul eller en annan del med atminstone mot- 

20 svarande rdrlighet. 

18. Fordon enligt krav 17, kannetecknat darav, att namnda yt- 
terligare det ar ett namnt fdrsta hjul (3). 

25 19. Fordon enligt krav 17 eller 18, kMnnetecknat darav, att det 
innefattar tva namnda delar, vilka bada utgdrs av ett namnt forsta 
hjul (3). 

20. Fordon enligt krav 19, kannetecknat darav. att de fyra fdrsta 
30 hjulen (3) ar fdrbundna med chassit (2) vasentligen i var sitt h6rn 

av en rektangel i horisontalplanet. 

21. Fordon enligt krav 19. kannetecknat darav, att tva namnda 
forsta hjul (3) ar individuellt drivbara och styrbara. och att de 

35 andra tva fersta hjulen ar individuellt styrbara. 
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22. Forfarande for styrning av rdrelser av ett fordon (1) 6ver ett 
underlag fordonet vilar pa, varvid fordonet innefattar ett chassi 
(2), atminstone tva fdrsta hjul (3) av en fdrsta typ, vilka ar an- 
ordnade att vilandes pa ett underlag uppbara chassit och vilka ar 

5 vart och ett ar anordnat roterbart relativt chassit dels kring en 
fdrsta, vasentligen vertikal axel (4), dels kring en andra axel (5) 
som bildar en vinkel storre a 0° men mlndre an 90° relativt den 
fdrsta axeln, varvid varje namnt hjul har en anliggningsyta mot 
underlaget som definierar en sa kallad rullningspunkt (6) mot 

10 detta, vilken ar i horisontalplanet i sidled fdrskjuten relativt den 
forsta axeln, samt en mandverinrattning (9) fdr beordrande av 
rdrelser av fordonet i horisontalplanet, vid vilket inriktningen av 
namnda hjul relativt chassit styrs individuellt genom vridande av 
hjulet kring den fdrsta axeln, varje namnt hjul drivs individuellt 

15 och via informationer fran mandverinrattningen framtages via 
berakning signaler for namnda styrning och drivning for uppnaen- 
de av en av mandverinrattningen beordrad rdrelse, kMnnfitaclsnal 
darav, att vid dnskemal om en fdrandring av fordonets inriktning i 
horisontalplanet beordras via mandverinrattningen en position for 

20 ett svangcentrum (B) for fordonet med valfri lokalisering i hori- 
sontalplanet, och att f6r en sadan beordrad position av ett namnt 
svangcentrum fdr fordonet beraknas det till positionen av detta 
svangcentrum motsvarande momentana bdrvardet far respektive 
namnda fdrsta hjuls vinkelinstallning relativt en langdaxel hos 

25 fordonet och hjulen styrs pa grundval darav. 

23. Fdrfarande enligt krav 22, kannetecknat darav, att vid namn- 
da berakning av borvarden for varje hjuls (3) inriktning i horison- 
talplanet fdr en bestamd position hos ett namnt svangcentrum (B) 

30 utgas ifran en inriktning av varje namnt forsta hjul kring den for- 
sta axeln paraliellt med varandra fdr bestammande av ett bdr- 
varde for varje hjuls vridning kring namnda fdrsta axel relativt 
namnda parallellinriktning. 

35 24. Fdrfarande enligt krav 23. kannetecknat darav, att vid namn- 
da berakning valjs den inriktning som fordonets hjul hade vid 
narmaste i tiden fdre beordrandet av en inriktningsfdrandring av 
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fordonet forekommande parallellinriktning hos hjulen (3) som 
namnda utgangsparaliellinriktning. 

25. F5rfarande enligt nagot av kraven 22-24, kannetecknat dar- 
5 av, att vid namnda berakning bildas ett kartesiskt koordinatsy- 

stem i horisontalplanet med chassits rotationscentrumpunkt (C) 
som origo och koordinatema for namnda position hos fordonets 
svangcentrum (B) i namnda koordinatsystem utnyttjas vid berak- 
ningen av namnda installing hos varje namnt forsta hjul. 

10 

26. Fdrfarande enligt krav 25 och 23 eller 24, Kannetecknat 
darav, att vid berakningen bestams en axel (x) hos namnda kar- 
tesiska koordinatsystem att vara riktad parallellt med namnda ut- 
gangsparaliellinriktning. 

15 

27. Forfarande enligt nagot av kraven 22-26, kannetecknat dar- 
av, att namnda hjul (3) styrs enligt grundprincipen att de skall 
vara inbSrdes parallellt inriktade vid rSrelse av fordonet i horison- 
talplanet med undantag av vid beordrad fdrandring av fordonets 

20 inriktning i horisontalplanet. 

28. Fdrfarande enligt krav 23 eller 24 och eventuellt nagot av 6v- 
riga foregaende forfarandepatentkrav, kannetecknat darav, att 
fordonet styrs genom att utfora en parallellforskjutning av fordo- 

25 nets styrlinje (S), det vill saga den tankta linje som gar genom 
namnda svangcentrum och vinkelratt mot namnda utgangsparal- 
iellinriktning. 

29. Forfarande enligt krav 23 eller 24 och eventuellt nagot av 6v- 
30 riga fdregaende fSrfarandepatentkrav, kannetecknat darav, att 

fordonet styrs genom fdrflyttning av fordonets svangcentrum ut- 
med den momentant existerande styrlinjen (S) hos fordonet, det 
vill saga den tankta linje som gar igenom namnda svangcentrum 
och vinkelratt mot namnda utgangsparaliellinriktning. 
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30. Fdrfarande enligt nagot av kraven 22-29, Kannetecknat dar- 
av, att inriktningen relativt chassit (2) hos varje namnt hjul (3) av- 
kannes och/eller rotationshastigheten och rotationsriktningen kring 

5 namnda andra axel hos varje drivbart hjul hos fordonet avkan- 
nes, och att resultaten av namnda avkanningar jamfdrs med via 
namnda berakning framtagna motsvarande borvarden, och att vid 
avvikelse mellan namnda resultat och bSrvarden utfors en styr- 
ning for uppnaende av dverensstammelse mellan resultaten och 
10 b5rvardena. 

31. Datorprogram som ar direkt laddningsbart in i internminnet 
hos en dator och innefattar mjukvarukodpartier fdr styrande av 
stegen hos nagot av kraven 22-30 nar programmet kOrs pa da- 

15 torn. 

32. Datorprogram enligt krav 31 tillhandahallet atminstone delvis 
genom ett natverk sasom Internet. 

20 33. Datoriasbart medium med ett dSrpa registrerat program, som 
ar utformat att bringa en dator att styra stegen enligt nagot av 
kraven 22-30. 
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Sammandrag 

Ett fordon innefattar en manOverinrattnlng for beordrande av r6- 
relser av fordonet (1) i ett horisontalplan samt en styrinrattning 

5 med en berakningsenhet anordnad att via informationer fran 
manoverinrattningen framtaga signaler f&r styrande av styr- och 
drivorgan f6r fordonets hjul (3) for uppnaende av en av manover- 
inrattningen beordrad rSrelse. ManSverinrattningen ar utformad 
med f5rmagan att, vid onskemal om en forandring av fordonets 

10 inriktning i horisontalplanet, beordra en position f6r ett svangcen- 
trum (B) var som heist i horisontalplanet. Styrinrattningens be- 
rakningsenhet ar utformad att for en av mandverinrattningen be- 
ordrad position av ett namnt svangcentrum for fordonet berakna 
det till positionen av detta svangcentrum motsvarande momen- 

15 tana bdrvardet fdr respektive hjuls vinkelinstallning relativt en 
langdaxel hos fordonet och sanda signaler till styrorganet fdr 
uppnaende av denna installning. 




(Fig 5). 
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